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(3) La serrne&sy stern zur Messung physikalischer MeRgroBen 

(§5) Mit der Ertindung wird ein Laserme&system zur Messung 
physikalischer Me&grd&en vorgeschlagen, welches in ein 
Fahrzeug (1) zur Messung des Abstandes (3) zwischen dem 
sich wahlweise bewegenden Fahrzeug (1) und einem in der 
Bewegungsbahn des Fahrzeuges (1) befindlichen Hindernis 
(4) eingesetzt ist. Das LasermeGsystem besteht aus einem 
vielfach auf der MeBstrecke zum Zwecke des Aufaddierens 
von Lichtverzogerungszeiten angesetzten und auf das Hin- 
dernis gerichteten Laserstrahl (6), dessen Reflexionsstraht 
(32) von einem Empfanger aufgenommen und in einer 
Auswerteschaltung verarbeitet wird. Die Auswertung kann 
aktiv Oder passiv erfoigen, wobei die aktive Auswertung die 
Geschwindigkeit des Kraftfahrzeuges (1) automatisch beein- 
fluBt, wahrend die passive Auswertung eine optische oder/ 
und akustische Anzeige im Fahrzeuginneren darstellt. Der 
Einbau des La serme&sys terns in das Fahrzeug (1) erfolgt 
8 vorzugsweise in der Frontseite in einer mit dem Blinkersy- 
* stem und dem Lichtsystem kombtnierten Einbaueinheit (22). 
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Die Erfindung betrifft ein LasermeBsystem zur Mes- 
sung physikalischer MeBgroBen, mil einer Laserlicht- 
quelle und einem Empfanger sowie mit einer Auswerte- 
und wahlweise einer Anzeigeeinheiu 

Fiir die Erfassung und fur die Darstellung von physi- 
kalischen MeBgroBen, wie beispielsweise die Erfassung 
von linearen Wegstrecken, Drehwinkeln und Winkeln, 
sind bisher verschiedene Systeme bekannt geworden. In 
TertigungsmeBtechnik", Handbuch fur Industrie und 
Wissenschaft, Springer- Verlag, 1984, Seiien 264 bis 271, 
wird als MeBsystem fur die Erfassung von MeBstrecken 
ein Laserinterferometer beschrieben, bei dem Licht aus 
einer Laserlichtquelle austritt und auf einen teildurch- 
lassigen Spiegel trifft. Wahrend ein erster Teil der 
Sirahlung um 90° umgelenkt wird, geht ein zweiter Teil 
der Srxahlung unverandert durch den Spiegel hindurch. 
Die beiden Anteile treffen nach entsprechenden Weg- 
strecken auf Reflektoren, von denen sie jeweiis urn 180° 
umgelenkt werden und zum Strahkeiler zuriickgelan- 
gen. Die beiden Strahlteile legen von hier aus den glei- 
chen Weg in gleicher Richtung zuriick und uberlagern 
sich. Die aus der Oberlagerung als Interferenz resultie- 
rende Lichtintensitat ist zeitlich und raumlich konstant, 
wenn die beiden Strahlteile koharent sind Bei der Si- 
gnalverarbeitung des Laserinterferomeiers ist es not- 
wendig, die Lichtmodulation des Laserlichtes infolge 
der Verschiebung der beiden Teilstrahlen des Interfero- 
meters gegeneinander zu erf assen. 

Solche LasermeBsysteme werden in der Praxis in der 
Werkstatt eingesetzt oder in Fertigungsprozesse inte- 
griert. Die Umweltverhaltnisse an den Einsatzorten sind 
im Regelfall gleichbleibend gut, so daB es keine Schwie- 
rigkeiten bereitet, mit LasermeBsystemen der geschil- 
derten Art Werkstucke zu vermessen. 

In der Verkehrstechnik, und insbesondere im Stra- 
Benverkehr sind LasermeBsysteme bisher so gut wie gar 
nicht eingesetzt worden. Die gerade im Herbst eines 
jeden Jahres ungiinstigen Witterungsverhaltnisse mit 
Regen, Nebel und Dunst sind haufig die Ursache von 
schweren Verkehrsunfallen. Urn solche Verkehrsunfalle 
zu vermeiden, ist vom Gesetzgeber eine Verkehrsrege- 
lung verabschiedet worden, nach der bei auftretendem 
Nebel und eingeschrankten Sichtverhaltnissen die Fahr- 
geschwindigkeiten der Fahrzeuge entsprechend zu re- 
duzieren sind. Dies bedeutet fiir den Verkehrsteilneh- 
mer, daB er seine Fahrweise an die Witterungsverhalt- 
nisse anzupassen hat, wenn er die widrigen Witterungs- 
verhaltnisse erkannt hat Dabei wird der Verkehrsteil- 
nehmer durch die Fahrzeugtechnik in seiner Entschei- 
dung zur Anpassung seiner Fahrweise an die jeweiligen 
Witterungsverhaltnisse nicht unterstutzt 

Ausgehend von dem vorgeschilderten Stand der 
Technik ist es Aufgabe der Erfindung, ein LasermeBsy- 
stem der eingangs genannten Art zu schaffen, welches 
den Verkehrsteilnehmer auf Hindernisse in der Bewe- 
gungsbahn des Fahrzeugs so fruhzeitig warm, daB der 
Verkehrsteilnehmer seine Fahrweise den jeweiligen 
Verkehrsverhaltnissen anpassen kana 

ErfindungsgemaB wird diese Aufgabe dadurch geldst, 
daB das LasermeBsystem in ein Fahrzeug zur Messung 
des Abstandes zwischen dem sich wahlweise bewegen- 
den und einem in der Bewegungsbahn des Fahrzeugs 
befindlichen Hindernis eingesetzt ist und aus einem viel- 
fach auf die MeBstrecke zum Zwecke des Aufaddierens 
von Lichtverzogerungszeiten angesetzten und auf das 
Hindernis bzw. ein MeBobjekt gerichteten Laserstrahl 
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besteht, dessen Reflexionsstrahl von dem Empfanger 
aufgenommen und uber eine Oszillationsschaltung in 
eine Ausweneschaltung verarbeitet, ausgewertet und 
wahlweise angezeigt wird, wobei die Laser- Empfanger- 
Schaltung der Oszillationsschaltung mit einer konstan- 
ten Grundfrequenz derart uberlagert ist, daB die Grund- 
frequenz verstimmt wird und die empfangenen und auf- 
gezahlten Impulse der verstimmten Grundfrequenz 
uber der Zeitachse der Lichtverzogerung ein MaB fur 
den gemessenen Abstand zwischen dem Fahrzeug und 
dem Hindernis ist. 

Durch den Einbau dieses LasermeBsystems in ein 
Fahrzeug wird dem Verkehrsteilnehmer fruhzeitig an- 
gezeigt, ob sich in der Bewegungsbahn seines Fahrzeu- 
ges ein Hindernis befindeL Dieses Hindernis kann so- 
wohl eine dichte Nebeiwand als auch ein ortsfester Ge- 
genstand sein. Das Hindernis kann ferner auch ein vor 
dem Fahrzeug des Verkehrsteilnehmers fahrendes oder 
stehendes Fahrzeug sein Durch ein vielfaches Durch- 
laufen des Laserstrahls auf der MeBstrecke vom Fahr- 
zeug bis zum Hindernis wird die vom Laserstrahl zu- 
riickgelegte Lichtstrecke meBbar. Dabei erfolgt die 
Messung durch Verstimmung bzw. durch Veranderung 
oder Verschiebung der Oszillationsfrequenz. Der von 
dem Empfanger, beispielsweise eine schnellarbeitende 
Fotodiode, ausgewertete Impuls verstimmt die Oszilla- 
tionsschaltung. Mit dieser verstimmten Oszillations- 
schaltung wird die Laserlichtquelle erneut beaufschlagt, 
und es erfolgt dadurch ein vielfaches Aufaddieren der 
MeBstrecke. Der Vorteii des erfindungsgemaBen Laser- 
meBsystems liegt darin, daB jeder Abstand bzw. jede 
GesamtmeBstrecke durch eine sogenannte ICennfre- 
quenz eindeutig dargestellt wird und auf diesen erfaBten 
Wen bei Wiedereinschaltung des MeBgerates zuruck- 
gegriffen werden kann. Es handelt sich hier also um eine 
Absolutmessung im Gegensatz zu der nachteiligen Re- 
lativmessung. Sobald sich in der Bewegungsbahn ein 
Hindernis auftut, wird durch das LasermeBsystem eine 
MeBstrecke erfaBt, deren Lange dem Verkehrsteilneh- 
mer angezeigt wird. Dabei kann das LasermeBsystem so 
eingerichtet sein, daB bei einer bestimmten MeBstrecke 
ein akustisches und/oder optisches Anzeigesystem dem 
Verkehrsteilnehmer das Hindernis in der Bewegungs- 
bahn seines Fahrzeugs ankundigt, woraufhin der Ver- 
kehrsteilnehmer die Geschwindigkeit seines Fahrzeugs 
verringern kann. Dariiberhinaus ist es moglich, daB das 
LasermeBsystem automatisch auf die Geschwindigkeit 
des Fahrzeugs EinfluB nimmt, wenn ein Hindernis in 
einer bestimmten Entfernung zum Fahrzeug festgestellt 
wird. Diese EinfluBnahme wiirde dann in einer soforti- 
gen Reduzierung der Geschwindigkeit bestehen. 

Ausbildungen und weitere Ausgestaltungen der Er- 
findung sind in den Unteranspriichen 2 bis 7 enthalten. 
Einzelheiten und die Darstellung von Vorteilen ergeben 
sich aus der nachfolgenden Beschreibung eines Ausfiih- 
rungsbeispieles. Es zeigt 

Fig. 1 das LasermeBsystem in der Darstellung als 
Blockschaltbild im Einsatz in ein Kraft fahrzeug, 

Fig. 2 die Frontansicht eines Kraftfahrzeuges mit ein- 
gebautem LasermeBsystem in vereinfachter Darstel- 
lung, 

Fig. 3 ein Konstruktionsbeispiel des LasermeBsy- 
stems im Einsatz in einen Parabolspiegel eines Kraft- 
fahrzeuges. 

In der Fig. 1 ist schematisch vereinfacht ein Kraft- 
fahrzeug 1 auf einer Fahrbahn 2 dargestellt. In einem 
Abstand 3 von der Frontseite des Kraftfahrzeugs 1 be- 
findet sich ein Hindernis 4, welches in dem Ausftihrungs- 



BNSDOCID: <DE „4200057A1_1_> 



• 



DE 42 00 

3 

beispiel eine Nebelwand ist_ Wie in Fig. 3 naher darge- 
stellt ist, besitzt das ICraftfahrzeug 1 eine Laseriichtquel- 
ie 5 eines LasermeBsystems, wie es in der alteren deut- 
schen Patentanmeldung P 41 15 552.1 beschrieben ist. 
Von der Laseriichtquelle 5 werden nun ein oder mehre- 5 
re Laserstrahlen 6 ausgesandt, die auf das in der Bewe- 
gungsbahn des Kraftfahrzeugs liegende Hindernis 4 
auftreffen. Die Laserstrahlen 6 werden zumindest teil- 
weise reflektiert und von einern Empfanger 7, beispieis- 
weise einer Fotodiode in der Frontseite des Kraftfahr- 10 
zeugs I, aufgenommen. Der Empfanger 7 steht mit ei- 
nern zweiten Bauelement 8.2 einer Oszillationsschaltung 
8 in elektrischer Verbindung. Diese Oszillationsschal- 
tung 2 stellt einen Parallelschwingkreis mit den beiden 
elektronischen Bauelementen 8.1 und 8^ dar, die elek- 15 
trisch miteinander verbunden sind. Durch Anregung 
von auBen fiihrt dieser Parallelschwingkreis 8 freie 
Schwingungen mit seiner Eigenfrequenz aus. Durch ge- 
eignete elektronische Schaltung sind die moglichen Ver- 
luste durch die Wirkwiderstande so ersetzt, daB eine 20 
ungedampfte elekuomagnetische Schwingung entsteht. 
Die Eigenschwingung des Parallelschwingkreises hat ei- 
ne Frequenz von 10 MHz und groBer. 

Die Oszillationsschaltung 8 ist nun durch das Laser- 
rneBsystem uberlagert, in welchem die Laseriichtquelle 25 
5 ebenfalls mit dem ersten elektronischen Bauelement 
8.1 elektrisch verbunden ist Zwischen der Laseriicht- 
quelle 5 und dem Empfanger 7 befindet sich die MeB- 
strecke 3. Der Parallelschwingkreis (Oszillationsschal- 
tung 8) schwingt mit einer auBerst konstanten, hohen 30 
Frequenz. Die konstante Grundfrequenz des Parallel- 
schwingkreises 8 wird durch die Frequenz der Laser- 
iichtquelle uberlagert, was bedeutet, daB die Schwin- 
gungen aus dem Parallelschwingkreis 8 und aus der La- 
seriichtquelle 5 sich uberlagern und eine Pulszahl von 35 
immer konstantem Wert fur eine bestimmte MeBstrek- 
ke 3 ergeben. Die geschilderte Oberlagerung bewirkt, 
daB der vom Empfanger 7 ausgewertete Impuls die Os- 
zillationsschaltung 8 verstimmt, woraufhin die ver- 
stimmte Ozillationsschaltung 8 die Laseriichtquelle 5 er- 40 
neut beaufschlagt. Die immer gleiche Pulszahl ergibt 
sich aus dem Einrasten der Frequenz fur einen ganz 
bestimmten Abstand Dies bedeutet, daB fur jeden Ab- 
stand eine bestimmte und immer konstante Frequenz 
gilt 45 

In dem ICnotenpunkt 9 der Oszillationsschaltung 8 
nach dem Bauelement 8.2 schlieBt sich eine Kompara- 
torschaltung 10 an, von welcher die Zahiimpuise, wie 
beispielsweise Vorwarts-Ruckwarts und Rechts-Links, 
zu einem nachfolgenden MeBaufnehmer oder zu einem 50 
MeBgerat abgegeben werden, welches aus den Einhei- 
ten: Vorwarts-Rtickwarts-Zahler 11, Multiplikator 12, 
Digitalanzeige 13 und/oder Drucker bzw. Rechner 14 
zusammengesetzt ist. Neben der optischen Digitalanzei- 
ge 13 ist ferner eine akustische Anzeige 16 moglich. 55 
Uber den Rechner 14 ist ferner ein Zugriff auf einen 
Geschwindigkeitsregler 17 fur eine automatische Ge- 
schwindigkeitsanpassung des Fahrzeugs entsprechend 
den gegebenen Verkehrsverhaltnissen moglich. 

Der Eingang der Komparatorschaltung steht auBer- 60 
dem mit einer hochschwingenden Zahlerschaltung 
(MHz-Bereich bis GHz-Bereich) in Verbindung. Je ho- 
her diese Zahlerschaltung 15 schwingt, um so genauer 
wird das gesamte MeBsystem. Bei 18 ist die eingerastete 
Frequenz dargestellt, die von der Komparatorschaltung 65 
10 aufgenommen wird. Eine solche eingerastete Fre- 
quenz ist bereits zu der alteren deutschen Patentanmel- 
dung P41 15 552.1 beschrieben worden. 
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Nach der Oszillationsschaltung 8 konnen vom Lei- 
tungsknotenpunkt 9 aus noch zwei weitere Oszillations- 
schaltungen 19 vorgesehen sein. um dadurch eine hohe- 
re Impuiszahl fur ein extrem genaues MaB zu erhalten 
und um die Zahiimpuise auszuwerten. Die Schwingun- 
gen dieser weiteren Oszillationsschaltungen 19 haben 
ebenfalls eine Frequenz von 1 0 bis 50 MHz. 

Der oder die Laserstrahlen 6 treffen ats vielfach aus- 
gesandte Laserstrahlen auf das Hindernis (Nebelwand 
4) und erfassen somit aus den aufgezahlten Impulsen 
und der Lichtverzogerungszeit aufgrund des vielfachen 
MeBstrahls einen Wen fur die MeBstrecke 3. Jede ge- 
ringste Veranderung der MeBstrecke 3 aufgrund einer 
Veranderung des gesuchten MaBes, beispielsweise die 
Verringerung der MeBstrecke 3 wegen der Bewegung 
des ICraftfahrzeuges 1 in Richtung auf das Hindernis 4. 
wird exakt erfaBt und ausgewertet. 

Wie sich aus Fig. 1 ergibt, setzt sich die gesamte MeB- 
strecke des LasermeBsystems aus der Wegstrecke von 
der Laseriichtquelle 5 uber das Auftreffen auf den MeB- 
punkt 20 des Hindernisses 4 und der Reflexionsstrecke 
bis zum Auftreffen auf den Sensor/Empfanger 7 zusam- 
men. Die Basisstrecke bleibt immer die Strecke des aus- 
gesandten Laserstrahles bis zum Punkt 21 zuzugiich der 
Reflexionsstrecke. Die Differenz aus der gesamten 
MeBstrecke und der Basisstrecke ergibt jeweils das ge- 
suchte MaB der MeBstrecke 3. 

Aus Fig. 2 ergibt sich in vereinfachter Darstellung die 
Einbauiage des LasermeBsystems in einer Mehrfachan- 
ordnung. Nach diesem Beispiel in Fig. 2 ist es vorgese- 
hen, zwei kompiette Einbaueinheiten 22 einzurichten, 
die aus einem Blinkersystem 23, dem Lichtsystem 24, 
einer Laser-Sende- und Empfangseinheit 25 sowie einer 
weiteren Laser-Empfangseinheit 26 gebildet ist Die La- 
ser-Sende- und -Empfangseinheit 25 sowie die Laser- 
Empfangseinheit 26 sind jeweils ausrichtbar. Dies be- 
deutet, daB die Laserstrahlen 6 in eine vorbestimmte 
Richtung auf die Bewegungsbahn des Fahrzeugs ausge- 
sandt werden konnen. Die zusatzliche Laser-Empfangs- 
einheit 26, die ebenfalls ausrichtbar ist, dient der Erfas- 
sung von schrag abgelenkten Strahlen. Diese dargestell- 
te Anordnung ermoglicht somit eine bessere Auswer- 
tung der ausgesandten Strahlung. Schrag abgelenkte 
Strahlen werden von den jeweils nebeneinander liegen- 
den Empfangseinheiten 26 erfaBt und ausgewertet. 
Uber eine entsprechende Differenzschaltung laBt sich 
die Entfernung bis zum Hindernis 4 besser ermitteln. 

Insgesamt gesehen sind die jeweiligen Anordnungen 
des LasermeBsystems im ICraftfahrzeug abhangig von 
der Dichte der Nebelwand, von der lntensitat des Laser- 
strahles und von der Laserart (Lambda- Laser). AuBer- 
dem kann uber den Reflexionsgrad als auch uber die 
unterschiedlichen MeBgroBen (Zeiteinheit) bestimmt 
werden, ob es sich um eine Nebelwand oder um ein 
ortsfestes Hindernis in der Bewegungsbahn des ICraft- 
fahrzeuges 1 handelt. 

In Fig. 3 ist ein Konstruktionsbeispiel in vereinfachter 
Darstellung fur den Einbau einer Laseriichtquelle 5 in 
einem Parabolspiegel 27 an der Frontseite eines ICraft- 
fahrzeuges 1 gezeigt Aus der Laseriichtquelle tritt ein 
Laserstrahl 28 auf eine konvex gewolbte Linse 29, von 
welcher der Laserstrahl 8 in eine Vielzahl von Teilstrah- 
len 30 aufgefachert wird Diese Teilstrahlen treffen auf 
einen konvex gewolbten Spiegel 31 und werden von 
diesem auf den Parabolspiegel 27 reflektiert. Von dem 
Parabolspiegel 27 werden die Laserstrahlen 6 in die Be- 
wegungsbahn des ICraftfahrzeuges 1 ausgesandt und 
treffen in dem dargestelhen Beispiel nach Fig. 3 auf eine 



BNSDOCID: <DE 4200057A1_I_> 



DE 42 00 

5 

Nebelwand 4 als Hindernis in der Bewegungsbahn des 
Kraftfahrzeuges 1. 

Nach dem Auftreffen der Laserstrahlen 6 auf das Hin- 
dernis 4 werden zumindest einige der Laserstrahlen 6 
reflektiert und zum Parabolspiegel 27 zunickgesandt. 5 
Diese zuriickgesandten Strahlen miissen nun nicht auf 
dem gleichen Strahlengang wie die urspriinglich ausge- 
sandten Strahlen liegen. Die zuriickgesandten Strahlen, 
welche in Fig. 3 als gestrichelte Linie 32 dargestellt sind 
treffen auf den Parabolspiegel 27 und werden von die- 10 
sem zum Spiegel 31 gelenkt. Von dem Spiegel 31 gelan- 
gen die Strahlen 32 uber die Linse 29 zu einer Erap- 
fangs-Fotodiode 7, von welcher sie entsprechend der 
Darsiellung und Beschreibung nach Fig. 1 weiterverar- 
beitet werden. ' ' 15 

Die Auswertung des Laserimpulses kann nun aktiv 
oder auch passiv erfolgen. Die aktive Auswertung be- 
einfluBt die Geschwindigkeit des Kraftfahrzeuges 1 
uber eine entsprechende Einrichtung 17. Die passive 
Auswertung ist eine optische oder akustische Anzeige 20 
im Fahrzeug inneren fur den Verkehrsteilnehmer, urn 
inn zu einer Anpassung der Fahrzeuggeschwindigkeit 
an das bereits erfaBte Hindernis in der Bewegungsbahn 
des Kraftfahrzeuges 1 zu veranlassen. 

25 

Patentanspruche 

1. LasermeBsystem zur Messung physikalischer 
MeBgroBen, mit einer Laserlichtquelle und einem 
Empfanger sowie mit einer Auswerte- und wahl- 30 
weise einer Anzeigeeinheit, dadurch gekennzeich- 
net, daB das LasermeBsystem in ein Fahrzeug (1) 
zur Messung des Abstandes (3) zwischen dem sich 
wahlweise bewegenden Fahrzeug (1) und einem in 
der Bewegungsbahn des Fahrzeuges (1) befindli- 35 
chen Hindernis (4) eingesetzt ist und aus einem viel- 
fach auf die MeBstrecke zum Zwecke des Aufad- 
dierens von Lichtverzogerungszeiten angesetzten 
und auf das Hindernis (4) bzw. ein MeBobjekt ge- 
richteten Laserstrahl (6) besteht, dessen Reflexions- 40 
strahl (32) von dem Empfanger aufgenommen und 
uber eine Oszillationsschaltung (8) in einer Auswer- 
teschaltung (10) verarbeitet, ausgewertet und wahl- 
weise angezeigt wird, wobei die Laser- Empfanger- 
Schaltung der Oszillationsschaltung (8) mit einer 45 
konstanten Grundfrequenz derart iiberlagert ist, 
daB die Grundfrequenz verstimmt wird und die 
empfangenen und aufgezahlten Impulse (18) der 
verstimmten Grundfrequenz uber der Zeitachse 
der Lichtverzogerung ein MaB fur den gemessenen 50 
Abstand zwischen dem Fahrzeug (1) und dem Hin- 
dernis (4) ist. 

2. LasermeBsystem nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Oszillationsschaltung (8) als 
ein Paralleischwingkreis mit eiektronischen Bau- 55 
elementen (8.1, 8.2) mit einer konstanten Mindest- 
eigenfrequenz von etwa 10 MHz aufgebaut ist, und 
der Oszillationsschaltung (8) am Ausgang des zwei- 
ten Bauelementes (8. 2) eine Kornparatorschaltung 
(10) und wahlweise eine oder zwei weitere Oszilla- 60 
tionsschaltungen (19) nachgeschaltet sind, die ihrer- 
seits ebenfalls mit dem Eingang der Kornparator- 
schaltung (10) verbunden sind, der seinerseits mit 
einer hochschwingenden Zahlerschaltung (11) in 
Verbindung stent 65 

3. LasermeBsystem nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB zusatzlich zu der Laserlichtquel- 
le (5) als Sender und dem integrierten Empfanger 
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(7. 25) ein zweiter Empfanger (26) zur Erfassung 
von unter einem Winkel abgelenkten Reflexions- 
strahlen (32) eingesetzt isL 

4. LasermeBsystem nach einem der Anspriiche 1 bis 

3, dadurch gekennzeichnet, daB die Laserlichtquelle 
(5) und der bzw. die Empfanger (7, 26) an der Front- 
seite des Fahrzeuges (1) in das bestehende Licht- 
und Blinkersystem (22, 23, 24) integriert oder wahl- 
weise in deren Erganzung angeordnet ist bzw. sind 

5. LasermeBsystem nach einem der Anspriiche 1 bis 

4, dadurch gekennzeichnet, daB der Laserstrahl (28) 
aus der Laserlichtquelle (5) auf eine Linse (29) trif ft 
und von der Linse (29) mehrfach auf einen Spiegel 
(31) gelenkt wird, von dem die Strahlen auf einen 
Parabolspiegel (27) reflektiert und in weiterer Re- 
flexion als im wesentlichen parallel zueinander an- 
geordnete, waagerechte Strahlen (6) auf der Bewe- 
gungsbahn des Fahrzeugs (1) ausgesandt werden, 
wobei im Falle eines in der Bewegungsbahn des 
Fahrzeugs (1) befindlichen Hindernisses (4) die 
Strahlen (6, 32) reflektiert und von dem oder den 
Empfangern (7, 26) aufgenommen und verarbeitet 
werden. 

6. LasermeBsystem nach einem der vorhergehen- 
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB der 
Empfanger (7, 26) nach Auswertung des empfange- 
nen Signals eine akustische und/oder optische An- 
zeige (13, 16) bildet, die in Abhangigkeit eines vor- 
gegebenen Abstandes zwischen dem LasermeBsy- 
stem und dem in der Bewegungsbahn des Fahrzeu- 
ges (1) befindlichen Hindernis (4) erscheint. 

7. LasermeBsystem nach Anspruch 6, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB das empfangene Signal nach ent- 
sprechender Bewertung im Rechner (14) zusatzlich 
zur akustischen und/oder optischen Anzeige (13, 
16) eine Wirkung auf die Fanrzeugfunktion, insbe- 
sondere auf die Geschwindigkeit des Fahrzeugs (i\ 
automatisch ausubt 
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